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Die folgenden Angaben sind den vom Anmelder eingereichten Unterlagen entnommen 

Priifungsantrag gem. § 44 PatG ist gestellt 

(54) Verfahren zum Einstellen eines Betriebszustandes eines Gerates und Gerat 

® Zum Einstellen eines Betriebszustandes eines Gargera- 
tes (10), einer Waschmaschine, eines Waschetrockners, 
einer Geschirrspulmaschine, eines Kuhl- und/oder Ge- 
friergerates, einer Kuchemaschine oder einer Kaffeema- 
schine aus einer vorgegebenen Menge von voneinander 
verschiedenen, auswahlbaren Betriebszustanden werden 
a) wenigstens ein Bedienelement (2, 21 bis 24) innerhalb 
eines vorgegebenen Raumbereiches mit wenigstens zwei 
Bewegungsfreiheitsgraden bewegt, 
d) den auswahlbaren Betriebszustanden Einstellpositio- 
nen (Eij, E1 bis E4) des wenigstens einen Bedienelements 
innerhalb des vorgegebenen Raumbereichs zugeordnet, 
wobei das Bedienelement zwischen wenigstens zwei der 
Einstellpositionen nur unter Ausnutzung beider Bewe- 
gungsfreiheitsgrade bewegt werden kann, und 
■ e) ein Betriebszustand eingestellt, wenn das wenigstens 
t eine Bedienelement in die zugehorige Einstellposition ge- 
» bracht wurde. 

Vorteil: Reduzierung der Zahl der Bedienelemente. 
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Beschreih^^^ 

Die Erfindung betrifft ein Verfahren zum Einstellen eines 
Betriebszustandes eines Gerates, namlich eines Gargerates, 
einer Waschmaschine, einem Waschetrockner, einer Ge- 5 
schirrspiilmaschine, eines Kiihl- und/oder Gefriergerates, ei- 
ner Kuchenmaschine oder einer Kaffeemaschine und ein 
solches Gerat. 

Den genannten Geraten ist gemeinsam, daB sie automa- 
tisch bestimmte Haushalts- oder Hauswirtschaftstatigkeiten 10 
und -funktionen, meist in privaten Haushalten, verrichten. 
Gargerate dienen zum Garen von Lebensmitteln und umfas- 
sen insbesondere Kochfelder (Kochmulden), Back- und 
Bratofen, Herde und Mikrowellen-Gargerate. Waschma- 
schinen und Waschetrockner dienen zum Reinigen bzw. 15 
Trocknen von Wasche, Geschirrspulmaschinen zum Reini- 
gen von Geschirr und sonstigen Efiwerkzeugen. Kiihl- und/ 
oder Gefriergerate werden zum Kiihlen bzw. Gefrieren von 
Lebensmitteln verwendet, Kiichenmaschinen zum mechani- 
schen Bearbeiten von Lebensmitteln und Kaffeemaschinen 20 
zum Briihen von Kaffee. 

Zum Einstellen eines Betriebszustandes eines Gargerates 
(Herdes, Kochfeldes, Back- und Bratofens), insbesondere 
einer Garintensitat (Kochstufe, Solltemperatur fur Tempera- 
turregelung etc.) oder eines Garprozesses oder eines Garpro- 25 
grammes (Kochen, Warmen, Braten, etc.), sind verschie- 
dene Bedienvorrichtungen bekannt, die Drehschalter, li- 
neare Schiebeschalter, Drucktasten und/oder optische, kapa- 
zitive oder piezoeiektrische Beriihrungssensoren (Touch- 
Sensoren) umfassen konnen. Auch fur die anderen genannn- 30 
ten Gerate sind unterschiedliche Bedienvorrichtungen be- 
kannt. 

Der Erfindung liegt nun die Aufgabe zugrunde, ein beson- 
deres Verfahren zum Einstellen eines Betriebszustandes ei- 
nes Gerates aus der ein Gargerat, eine Waschmaschine, ei- 35 
nen Waschetrockner, einen Geschirrspuler, ein Kiihl- und/ 
oder Gefriergerat, eine Kuchenmaschine und eine Kaffee- 
maschine umfassenden Menge von Geraten sowie ein be- 
sonders gestaltetes Gerat aus der genannten Gruppe 
(Menge) von Geraten anzugeben. 40 

Diese Aufgabe wird gemaB der Erfindung gelost mit den 
Merkmalen des Anspruchs 1 bzw. des Anspruchs 13. 

Die Erfindung beruht auf der Uberlegung, anstelle einer 
eindimensionalen Bewegung eines Bedienelements wie 
beim Drehen eines Drehknebels oder Driicken einer Taste 45 
oder eines Beriihrungsfeldes eine wenigstens zweidimensio- 
nale, d, h. mit wenigstens zwei Bewegungsfreiheitsgraden 
erfolgende, Bewegung eines Bedienelements innerhalb ei- 
nes vorgegebenen Raumbereichs zum Einstellen eines Be- 
triebszustandes eines der speziellen Gerate zu nutzen. Dabei 50 
werden jedem der auswahlbaren Betriebszustande genau 
eine Einstellposition (Stellung) des Bedienelements im vor- 
gegebenen Raumbereich zugeordnet. Die Bewegung des 
Bedienelements rnit wenigstens zwei Bewegungsfreiheits- 
graden (kinematischen Freiheitsgraden) bedeutet, daB die 55 
Bewegung mit einem Koordinatensystem von wenigstens 
zwei (linear) unabhangigen Bewegungskoordinaten be- 
schrieben werden muB, im Gegensatz zu einer eindimensio- 
nalen Bewegung, bei der eine Bewegungskoordinate aus- 
reicht, z. B. Entfernung von einem Ursprung bei linearer 60 
Bewegung (Schiebeschalter, Drucktaste) oder gedrehter 
Winkel bei Drehbewegung in Ebene (Drehknebei). 

Durch die dadurch erhohte Anzahl an kinematischen Frei- 
heitsgraden ist zur Bedienung der gleichen Anzahl von Be- 
triebszustanden gegeniiber den bekannten Bediensystemen 65 
fur die genannten Gerate eine geringere Anzahl von Bedien- 
elementen erforderlich, wodurch Piatz an den Bedieneinhei- 
ten der Gerate eingespart werden kann. Ferner bietet das Be- 
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dienprinzip gemaB der^^Mung den Vorteii, daB bei aus 
zwei oder drei BetriebsJ^Pnetern zusammengesetzten Be- 
triebszustanden jedem dieser Betriebsparameter jeweiis eine 
Bewegungsbahn oder eine Raumdimension der Bewegung 
des Bedienelements zugeordnet werden kann und somit alle 
Betriebsparameter mit nur einer Bewegung des Bedienele- 
ments gleichzeitig eingestellt werden konnen. 

Zweidimensionale Steuersysteme sind bei den Steuer- 
kniippeln von Rugzeugen oder von Fembedienungen fur 
Modellschiffe, -autos und -flugzeuge zum Steuern der Flug- 
hohe bzw. Himmelsrichtungen und bei den sogenannten 
"Joy sticks" zur Bedienung von Computern, insbesondere 
fur Videospiele, bekannt, bei denen die zwei- oder dreidi- 
mensionale Bewegung des Joystick im allgemeinen eben- 
falls eine virtuelle raumliche Bewegung im Computerspiel 
simuliert. Ein Einsatz von zweidimensional positionierbaren 
Bedienelementen zum Bedienen von Geraten fiir Haushalts- 
tatigkeiten ist dagegen bislang noch nicht bekannt. Ausge- 
hend von den genannten bekannten Anwendungen von 
zweidimensionalen Bediensystemen basiert die Erfindung 
bei der Ubertragung auf die Bedienung von Gargeraten, 
Waschmaschinen, Waschetrocknern und Geschirrspulma- 
schinene auf der zusatzlichen Uberlegung, die zwei oder 
dreidimensionale Bewegung des Bedienelements nicht zum 
Steuern einer entsprechend dimensionalen tatsachlichen 
oder virtuellen Bewegung, sondern zum Steuern einer ab- 
strakten GroBe, namlich eines Betriebszustandes des betref- 
fenden Gerates, die keinen direkten Bezug zu einer raumli- 
chen Bewegung hat, zu verwenden. 

Durch die MaBnahmen gemaB der Erfindung kann die Be- 
dienung des Gerates vereinfacht werden, da mehrere Be- 
triebsparameter nicht mehr nacheinander an verschiedenen 
Bedienelementen eingestellt werden miissen. Zwar spielen 
fur die Einschatzung, ob ein Bediensystem einfach ist oder 
nicht, subjektive Faktoren und Gewohnheiten eine groBe 
Rolle, doch wird angesichts der wachsenden Vertrautheit der 
Bevolkerung, insbesondere der jiingeren Generation, mit ei- 
ner Joy-stick-Bedienung bei den weit verbreiteten Compu- 
terspielen eine einem Joy- stick nachgebildete oder zumin- 
dest ahnliche Bedieneinheit eines der genannten Gerate im 
Haushalt zunehmend akzeptiert werden. 

Vorteilhafte Weiterbiidungen und Ausgestaltungen des 
Verfahrens und des Gerates gemaB der Erfindung ergeben 
sich aus den vom Anspruch 1 bzw. Anspruch 13 jeweiis ab- 
hangigen Anspriichen. 

In einer vorteilhaften ersten Ausfiihrungsform liegen die 
jeweiis einen Betriebszustand des Gerates bestimmenden 
Positionen des Bedienelements wenigstens annahemd in 
Form einer Matrix zueinander, wobei die Matrix auf einer 
beliebig geformten, flachen oder gekriimmten Flache ausge- 
bildet sein kann. Es konnen dann Betriebszustande mit je- 
weiis zwei Betriebsparametem aus zwei unterschiedlichen 
Betriebsparametersatzen besonders einfach eingestellt wer- 
den, indem jedem jeweiis einer Position entsprechenden 
Koordinatenpaar in der Matrix genau ein einen Betriebszu- 
stand festlegendes Betriebsparamterpaar zugeordnet wird. 

Eine besonders vorteilhafte Verwendung findet die ma- 
trixformige Anordnung der Bedienelementpositionen bei ei- 
nem Gargerat, bei dem die ersten Betriebsprogramme je- 
weiis ein vorab gespeicherter GarprozeB oder Garpro- 
gramm, beispielsweise "Kochen", "Braten" und "Warmen", 
und die zweiten Betriebsparameter verschiedene Garintensi- 
taten, beispielsweise zwischen "schwach" und "stark", sind. 

Die Bewegung des Bedienelements kann in dem vorgege- 
benen Raumbereich praktisch beliebig sein, vorzugsweise 
durch Verschwenken oder Drehen des Bedienelements urn 
ein Drehlager oder in einer anderen Ausfuhrung auch nur im 
Wesentlichen linear in zwei zueinander senkrechten Rich- 



tungen erfolgen. 

Eine weitere Ausfuhrungsforn^^Hdurch ausgezeichnet, 
daB die Position des Bedienelements mit an vorgegebenen 
Stellen, beispielsweise an den Matrixpunkten der Positions- 
matrix, angeordneten Positionssensoren erfafit wird. 5 

Es konnen schlieBlich auch vorzugsweise mechanische 
Hilf smittel zur Unterstutzung oder Beeinflussung der Bewe- 
gung des Bedienelements vorgesehen sein, insbesondere 
Rastmittel zum Einrasten des Bedienelements in die vorge- 
gebenen Positionen und/oder Mittel zum Riickstellen des 10 
Bedienelements in eine vorgegebene Ausgangsstellung nach 
einer erfolgten Einstellung eines Betriebszustandes. 

Die Einstellung des Betriebszustandes erfolgt vorteilhaf- 
terweise erst nach Ablauf einer bestimmten Wartezeit, damit 
nicht jede unbeabsichtigte Beriihrung des Bedienelements 15 
gleich zu einer Veranderung des Betriebszustandes fuhrt. 

Zur weiteren Erlauterung der Erfindung wird auf die 
Zeichnungen Bezug genommen, in denen Ausfuhrungsbei- 
spiele gemaB der Erfindung jeweils schematisch dargestellt 
sind. Es zeigen: 20 

Fig, 1 eine Bedienvorrichtung mit einem zweidimensio- 
nal innerhalb einer Einstellpositionsmatrix bewegbaren Be- 
dienelement in einer schematischen Draufsicht, 

Fig. 2 eine Bedienvorrichtung mit einer Positionssensor- 
matrix in einer teilweise geschnittenen Seitenansicht, 25 

Fig. 3 eine Bedienvorrichtung fiir ein Kochfeld mit vier 
Kochzonen, 

Fig. 4 eine weitere Bedienvorrichtung fur ein Kochfeld 
mit vier Kochzonen und 

Fig. 5 eine Bedienvorrichtung mit in vier Einstellpositio- 30 
nen bewegbarem Bedienelements 

Einander entsprechende Teile sind in den Fig. 1 bis 5 mit 
denselben Bezugszeichen versehen. 

In Fig. 1 ist ein Bedienelement (Betatigungselement, Be- 
dienhebel, Bedienknuppel) 2 von oben dargestellt, das in 35 
wenigstens zwei zueinander senkrechten und damit vonein- 
ander linear unabhangigen Richtungen (mit x bzw. y be- 
zeichnet) und somit in einem durch die maximalen Auslen- 
kungen in x- und y-Richtung begrenzten, vorgegebenen 
Raumbereich mit wenigstens zwei Bewegungsfreiheitsgra- 40 
den bewegbar ist. Jedes Masseteilchen des im wesentlichen 
starren Bedienelements durchlauft bei einer Bewegung eine 
zugeordnete Trajektorie (Bewegungsbahn, Raumkurve). 
Die Trajektorien der einzelnen Masseteilchen sind durch die 
Verbindung der Masseteilchen in dem Bedienelement 2 und 45 
dessen Befestigung und entsprechende Einschrankung der 
Bewegungsfreiheitsgrade eindeutig voneinander abhangig. 
Zur Beschreibung der Lage des Bedienelements 2 geniigt 
deshalb die Betrachtung der Bewegung einer mit P bezeich- 
neten Referenzposition (Bezugspunkt) des Bedienelements 50 
2. Es sind nun mehrere Einstellpositionen Ell bis EMN vor- 
gesehen, die in Form einer Matrix mit M Zeilen und N Spal- 
ten (im Beispiel der Fig. 1 ist M = 3 und N = 10) angeordnet. 
Jede der Einstellpositionen Eij mit 1 < i < M und 1 < j < 
N entspricht einem Betriebszustand eines nicht dargestellten 55 
Gargerates, insbesondere einer Kochzone eines Kochfeldes. 
Es entsprechen die Einstellpositionen in einer Zeile einem 
Garprogramm bzw. einer Garfunktion, namlich die Einstell- 
positionen Ell bis EIN der ersten Zeile der Garfunktion 
"Braten", die Einstellposition E21 bis E2N der Garfunktion 60 
"Kochen" und die Einstellposition EMI bis EMN mit M = 3 
der Garfunktion "Warmen". Unterschiedliche Spalten der 
Matrix der Einstellpositionen Eij entsprechen dagegen un- 
terschiedlichen Garintensitaten, wobei zweckmaBigerweise 
die Garintensitat von links nach rechts, d. h. mit wachsen- 65 
dem j, zunimmt. Zum Anzeigen einer eingestellten Garin- 
tensitat sind in der Nahe des Bedienelements 2, insbeson- 
dere vor dem Bedienelement 2, Anzeigemittel vorgesehen, 



beispielsweise Leuchtd|^^k(LEDs) 5, die linear in x-Rich- 
tung, also in Zeilenrichtl^Pler Einstellpositionen angeord- 
net sind und deren Anzahl und Anordnung der Zahi N bzw. 
Anordnung der Einstellpositionen Eil bis EiN in einer Zeile 
entspricht. Die Richtung, in der die Garintensitat zunimmt, 
ist durch die Worter "schwach" und "stark" gekennzeichnet. 
In y-Richtung sind Bezeichner "Braten", "Kochen" bzw. 
"Warmen" den entsprechenden Zeilen der Einstellpositions- 
matrix zugeordnet. 

Wird nun das Bedienelement 2 zum Bedienen des Garge- 
rates in einer der moglichen Richtungen, insbesondere der 
x-Richtung und der y-Richtung oder einer Richtung mit x- 
und y-Komponente, bewegt, so wird bei "Obereinstimmung 
der Referenzposition P mit einer der Einstellpositionen Eij, 
zumindest iiber einen bestimmten Zeitraum, der dieser Ein- 
stellposition Eij entsprechende Garzustand (Betriebszu- 
stand) des Gargerates eingestellt. Beispielsweise wird der 
Garzustand "Braten" mit hochster Garintensitat eingestellt, 
wenn die Referenzposition P die Einstellposition EIN er- 
reicht oder mit dieser iiber ein vorgegebenes Zeitintervall 
ubereinstimmt. Es kann dann zur Kennzeichnung des einge- 
stellten Garzustandes der Bezeichner "Braten" optisch 
kenntlich gemacht werden, und femer die am rechten Rand 
auBerste Leuchtdiode 5 in Betrieb genommen werden, um 
die eingestellte Garintensitat zu kennzeichnen. Nach Ein- 
stellen des Garzustandes wird in einer besonderen Ausfuh- 
rungsform iiber eine Beheizung der Kochzone durch Stellen 
der Heizleistung iiber einen Temperaturregler die Gartempe- 
ratur bis auf eine der ausgewahlten Garfunktion entspre- 
chende ProzeBtemperatur erhoht (hochgefahren) und an- 
schlieBend entsprechend der gewiinschten Garintensitat 
wieder auf eine entsprechende Solltemperatur zuriickgere- 
gelt durch Zurucknahme der Heizleistung. 

In Fig. 1 befindet sich die Referenzposition P in der Mitte 
der Einstellpositionsmatrix und in keiner der Einstellpositio- 
nen Eij, Diese Stellung ist die Ausgangslage des Bedienele- 
ments 2, bei der das Gargerat ausgeschaltet ist. Entspre- 
chend ist auch keine der Leuchtdioden 5 in Fig. 1 aktiviert. 

Das Erkennen der aktuellen Position, der Referenzposi- 
tion P, des Bedienelements 2 und der Vergleich der aktuellen 
Koordinaten der Referenzposition P mit den Koordinaten 
der Einstellpositionen Eij kann auf vielfaltige Art und Weise 
bewerkstelligt werden. Fig. 2 zeigt ein Ausfuhrungsbeispiel 
von Positionsdetektionsmitteln zum Erkennen und Auswer- 
ten der aktuellen Position des Bedienelements 2. Das Be- 
dienelement 2 ist in Fig. 2 kegelformig oder in Art eines 
Steuerknuppeis ausgebildet und weist an seiner Unterseite 
einen konvex geformten Fortsatz 20 auf. Vorzugsweise ist 
das Bedienelement 2 um ein nicht dargestelltes Drehgelenk 
drehbar und durch eine Offnung 26 in einer Bedienblende 
25 gefuhrt, die eine ausreichende Auslenkung des Bedien- 
elements 2 in einem vorgegebenen Raumbereich ermog- 
licht. Unterhalb des Fortsatzes 20 ist eine Matrix Mij von 
Positionssensoren angeordnet. Die Sensorsignale aller Posi- 
tionssensoren der Positionssensormatrix Mij werden iiber 
entsprechende Signalleitungen einer Auswerteeinheit 3 zu- 
gefuhrt, die aus den einzelnen Sensorsignalen ein Positions- 
signal PS ermittelt, das eine Funktion der aktuellen Position 
(Referenzposition) P des Bedienelements 2 ist. Es konnen 
nun die Positionssensoren der Positionssensormatrix Mij in 
ihrer Zahl und Anordnung in Abstimmung auf die Form des 
Fortsatzes 20 des Bedienelements 2 analog zur Matrix der 
Einstellposition Eij angeordnet sein. Anstelle der acht in 
Fig. 2 gezeigten Positionssensoren pro Zeile der Positions- 
sensormatrix Mij waren dann fiir das Ausfuhrungsbeispiel 
gemaB Fig. 1 zehn Positionssensoren vorzusehen, Als Posi- 
tionssensoren konnen insbesondere Mikroschalter, die bei 
Beriihrung des Fortsatzes 20 geschaltet werden oder auch 
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andere Sensoren, insbesondere o^^he, kapazitive, induk- 
tive oder piezoelektrische Sens^^Bbder auch Dehnungs- 
meBstreifen vorgesehen sein, die jeweils ein von der Stei- 
lung des Fortsatzes 20 abhangiges Signal erzeugen. 

Aus dem Positionssignal PS der Auswerteeinheit 3 der 5 
Positionsdetektionsmittel leitet eine Steuereinheit 4 ein 
Steuersignal S genau dann her, wenn die Referenzposition P 
des Bedienelements 2 mit einer der Einstellpositionen Eij 
iibereinstimmt. Das Steuersignal S dient zum Einstellen des 
Betriebszustandes des Gargerates. 10 

Anstelle der in Fig. 2 dargestellten Ausfuhrungsform mit 
einer horizontal angeordneten Positionssensormatrix Mij 
konnen auch vertikal angeordnete Positionssensoren mit ei- 
nem entsprechend vertikal angeordneten Fortsatz 20 vorge- 
sehen sein sowie alle sonstigen Auswertemittei und Aus- 15 
wertemethoden zur Positionsdetektion eines derartigen Be- 
dienelements 2, wie sie beispielsweise bei sogenannten Joy- 
sticks bei Personal-Computern verwendet werden. 

In den Fig, 3 und 4 sind jeweils ein Kochfeld (Koch- 
mulde) mit 10, eine Kochfeldplatte des Kochfeldes 10 mit 20 
15, ein Kochfeldrahmen mit 16 und vier Kochzonen (Koch- 
stellen) mit 11 bis 14 sowie eine Restwarmeanzeige mit 17 
bezeichnet. Alle diese Komponenten 10 bis 17 sind in an 
sich bekannter Weise ausgebildet. Fur jede der Kochzonen 
11, 12, 13 und 14 ist nun ein entsprechendes Bedienelement 25 
21 bzw. 22 bzw. 23 bzw. 24 zum Einstellen eines Betriebs- 
zustandes der entsprechenden Kochzone 11 bzw, 12 bzw. 13 
bzw. 14 zugeordnet. Die Bedienelemente 21 bis 24 sind in 
beiden Fig. 3 und 4 auf einer Bedienblende 25 angeordnet. 

In Fig. 3 sind die Bedienelemente 21 bis 24 in analoger, 30 
im Wesentlichen matrixfbrmiger (rechteckiger, quadrati- 
scher) Anordnung wie die Kochzonen 11 bis 14 angeordnet, 
so daB eine eindeutige raumliche Zuordnung der Bedienele- 
mente 21 bis 24 zu den Kochzonen 11 bis 14 fur die benut- 
zende Person moglich ist. 35 

In Fig. 4 sind die vier Bedienelemente 21 bis 24 in einer 
Reihe nebeneinander angeordnet und die Zuordnung der Be- 
dienelemente 21 bis 24 zu den zugehorigen Kochzonen 11 
bis 14 wird durch zusatzliche Symbole 31 bis 34 erleichtert. 

GemaB Fig. 3 sind wieder bei jedem Bedienelement 21 40 
bis 24 zugeordnete Anzeigemittel, insbesondere Leuchtdi- 
oden 51 bzw. 52 bzw. 53 bzw. 54 angeordnet, die die mit 
dem Bedienelement 21 bis 24 jeweils eingestellte Garinten- 
sitat anzeigen. Im dargestellten Ausfuhrungsbeispiel gemaB 
Fig. 3 sind die Kochzonen 11, 12 und 13 eingeschaltet, was 45 
an der - dunkel gekennzeichneten - leuchtenden Leuchtdi- 
ode 51 bzw. 52 bzw. 53 zu erkennen ist. Die Kochzone 14 ist 
dagegen ausgeschaltet; entsprechend ist keine der Leuchtdi- 
oden 54 in Betrieb. 

Fig. 4 zeigt eine besondere Ausfuhrungsform einer An- 50 
zeigeeinrichtung zum Anzeigen des mit den Bedienelemen- 
ten 21 bis 24 eingestellten Betriebszustandes der jeweiligen 
Kochzone 11 bis 14. Jedem Bedienelement 21 bis 24 ist je- 
weils eine Anzeigeeinrichtung 41 bis 44 zugeordnet, die bei- 
spielsweise ein graphisches Display, insbesondere ein 55 
Leuchtdioden-, Flussigkristall- oder auch ein Vakuumfluo- 
reszenz-Bildschirm mit zugehorigem Treiber sein kann. Auf 
den Anzeigeeinrichtungen 41 bis 44 werden in einem linken 
Bereich die Garfunktion durch einen einzelnen Buchstaben 
(beispielsweise "B" fur Braten, "K" fur Kochen und "W" fiir 60 
Warmen) dargestellt und in einem rechten Bereich die ein- 
gestellte Garintensitat durch eine entsprechende Ziffer. Wie 
in Fig. 4 zu erkennen ist, sind die Kochzone 11 uber das Be- 
dienelement 21 in den Betriebszustand Kochen ("K") mit 
der Garintensitat "2", wie auf der Anzeigeeinrichtung 41 65 
dargestellt, gebracht und die Kochzone 12 in den Betriebs- 
zustand Braten "B" mit der Garintensitat "7" gemaB der An- 
zeigeeinrichtung 42. Die Kochzonen 13 und 14 sind dage- 
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gen ausgeschaltet, syn^^pert durch eine Null ("0") auf 
den jeweiligen Anzeigd^^htungen 43 und 44. 

Urn nicht bei jeder Bewegung des Bedienelements 2 
gleich den Betriebszustand des Gargerates zu andern, kann 
eine Zeitschaltung vorgesehen sein, wonach der Betriebszu- 
stand erst eingestellt wird, wenn die Referenzposition P des 
Bedienelements 2 fur eine vorbestimmte Zeitdauer in einer 
entsprechenden Einstellposition Eij ununterbrochen geblie- 
ben ist. Diese Zeitdauer kann beispielsweise zwischen einer 
halben und etwa funf Sekunden liegen. 

In der in Fig. 5 dargestellten, weiteren Ausfuhrungsform 
sind nicht jedem Betriebszustand des Gerates jeweils eine 
Einstellposition zugeordnet, sondern jedem Bedienelement 
2 nur vier Einstellpositionen, wobei zwei in y-Richtung und 
zwei in x-Richtung angeordnet sind. In Abwandlung zu Fig. 

1 wird in dieser Ausfuhrungsform gemaB Fig. 5 die Gar- 
funktion bzw. Garintensitat durch Bewegen des Bedienele- 
ments 2 in die entsprechende Richtung stufenweise nach 
Ablauf jeweils einer vorbestimmten Zeitdauer verandert. 
Die Einstellposition El dient zum VergroBern der Garinten- 
sitat, die Einstellposition E2 zur Verringerung der Garinten- 
sitat. Mit der Einstellposition E3 wird die Garfunktion in y- 
Richtung nach oben verandert und in der Einstellposition E4 
in y-Richtung nach unten. So wird die Garintensitat stufen- 
weise nach Ablauf jeweils einer vorbestimmten Zeitdauer 
nach oben verandert, also in Richtung von "schwach" nach 
"stark", so lange die Referenzposition P des Bedienelements 

2 sich in der Einstellposition El befindet. Eine entspre- 
chende Veranderung wird bei Halten der Referenzposition P 
des Bedienelements 2 in den anderen Einstellpositionen E2 
bis E4 vorgenommen. 

In einer weiteren, nicht dargestellten Vereinfachung rei- 
chen sogar nur zwei Einstellpositionen aus, wobei bei 
Durchiaufen samtlicher Garfunktionen bzw. Garparameter- 
werte in einer Richtung seriell wieder von vorne begonnen 
wird. Wichtig ist auch in dieser einfachsten Ausfuhrungs- 
form die klare raumliche Trennung der beiden linear unab- 
hangigen Bewegungen und Zuordnung zu den unabhangi- 
gen Garparametern bzw. Garfunktionen, die der benutzen- 
den Person die Bedienung deutlich erleichtert. 

In einer ebenfalls nicht dargestellten Ausfuhrungsform 
konnen die Bedienelemente 2 bzw. 21 bis 24 gemaB den Fig. 
1 bis 5 jeweils in einer Fuhrung, insbesondere in der Bedien- 
blende 25, gefuhrt sein, die insbesondere in zueinander 
senkrechten Richtungen (matrixforrnig) verlaufen kann und 
somit die Zahl der Bewegungsfreiheitsgrade auf genau zwei 
begrenzt. Ferner konnen bei den einzelnen Einstellpositio- 
nen Eij jeweils Rastmittel zum Verrasten der Bedienele- 
mente 2, 21 bis 24 vorgesehen sein, so daB eine bedienende 
Person die Einstellpositionen leichter erkennen und erfuhlen 
kann. 

Die Bedienelemente 2 und 21 bis 24 konnen in einer Aus- 
fuhrungsform in der jeweiligen Stellung verharren oder 
auch in einer anderen Ausfuhrungsform durch entspre- 
chende Ruckstellmittel, die beispielsweise Federelemente 
enthalten konnen, wieder in eine Ausgangsstellung zuruck- 
gebracht werden. Diese Ruckstellmittel sind insbesondere 
im Ausfuhrungsbeispiel gemaB Fig. 5 zweckmaBig. 

Anstelle der bislang beschriebenen Bedienelemente 
konnten alternativ oder zusatzlich auch Bedienelemente ein- 
gesetzt werden, die einem im Computerspielebereich ver- 
wendeten "Track ball" nachgebildet sind. Beispielsweise 
konnte eine in einem schalenformigen Lager mit entspre- 
chenden Positionserkennungsmitteln um ihren Mittelpunkt 
rotierbare Bedienkugel als Bedienelement eingesetzt wer- 
den. Der Raumbereich fur die Bewegung ware dann eine 
Sphare (Kugeloberflache), die unterschiediichen Betriebs- 
zustanden entsprechenden Einstellpositionen waren Punkte 
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oder Bereiche auf der Sphare ur^^^beiden unabhangigen 
Bewegungskoordinaten waren o^^Hlsweise im Kugelko- 
ordinatensystem Azimutwinkel u^oPoiarwinkel. In einer 
besonderen Weiterbildung konnten dann auch auf der Be- 
dienkugel Anzeigemittel integriert werden, beispielsweise 5 
in einer einfachen Ausfuhrungsform hinterleuchtbare Sym- 
bole, die entsprechend den Einstellpositionen angeordnet 
werden konnten. Auch ein einer Computermaus nachgebil- 
detes mehrdimensional bewegbares Bedienelement ist im 
Rahmen der Erfindung realisierbar. 10 

Selbstverstandlich kann das Bediensystem gemaB der Er- 
findung nicht nur fur Gargerate, sondern grundsatzlich auch 
fur alle anderen, insbesondere elektrischen oder eiektroni- 
schen, Gerate mit mehr als zwei Betriebszustanden einge- 
setzt werden, vorzugsweise fur andere Haushaltsgerate fiir 15 
private oder gewerbliche Haushaltung, die eine Mehrschritt- 
bedienung erfordem, insbesondere fur Waschmaschinen, 
Waschetrockner, Geschirrspiilmaschinen, Kuhl- und/oder 
Gefriergerate, Kuchenmaschinen, Kaffeemaschinen oder 
auch Staubsauger (wenn auBer der Saugleistung noch an- 20 
dere Parameter eingestellt werden sollen). 

Patentanspriiche 

1. Verfahren zum Einstellen eines Betriebszustandes 25 
eines Gargerates (10), einer Waschmaschine, eines 
Waschetrockners, einer Geschirrspulmaschine, eines 
Kiihl- und/oder Gefriergerates, einer Klichenmaschine 
oder einer Kaffeemaschine aus einer vorgegebenen 
Menge von voneinander verschiedenen, auswahlbaren 30 
Betriebszustanden, bei dem 

a) wenigstens ein Bedienelement (2, 21 bis 24) 
innerhalb eines vorgegebenen Raumbereichs mit 
wenigstens zwei Bewegungsfreiheitsgraden be- 
wegbar ist, 35 

b) den auswahlbaren Betriebszustanden Einstell- 
positionen (Eij, El bis E4) des wenigstens einen 
Bedienelements innerhalb des vorgegebenen 
Raumbereichs zugeordnet werden, wobei das Be- 
dienelement zwischen wenigstens zwei der Ein- 40 
stellpositionen nur unter Ausnutzung beider Be- 
wegungsfreiheitsgrade bewegt werden kann, und 

c) ein Betriebszustand eingestellt wird, wenn das 
wenigstens eine Bedienelement in die zugehorige 
Einstellposition gebracht wurde. 45 

2. Verfahren nach Anspruch 1, bei dem der Betriebs- 
zustand erst nach Ablauf einer vorbestimmten Zeit- 
dauer eingestellt wird, nachdem das Bedienelement die 
zugehorige Einstellposition erreicht hat, 

3. Verfahren nach Anspruch 2, bei dem nach Erreichen 50 
und Verharren des Bedienelements in wenigstens einer 
der Einstellpositionen nach Ablauf unterschiedlicher 
vorgegebener Zeitdauern unterschiedliche Betriebszu- 
stande eingestellt werden. 

4. Verfahren nach Anspruch 1 oder Anspruch 2, bei 55 
dem jedem Betriebszustand jeweils eine Einstellposi- 
tion eindeutig zugeordnet wird. 

5. Verfahren nach einem der vorangegangenen An- 
spriiche, bei dem die Einstellpositionen des Bedienele- 
ments wenigstens annahemd in Form einer Matrix an- 60 
geordnet werden. 

6. Verfahren nach Anspruch 5, bei dem 

a) zwei unterschiedliche Satze von voneinander 
verschiedenen Betriebsparametern und/oder Be- 
triebsprogrammen eingestellt werden, 65 

b) die Matrix der Einstellpositionen des Bedien- 
elements eine der Anzahl der Betriebsparameter 
bzw. Betriebsprogramme in einem ersten der bei- 
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den Satze voj^^debsparametern bzw. Betriebs- 
programmen^^prechende Anzahl von Zeilen 
und eine der Anzahl der Betriebsparameter bzw. 
Betriebsprogramme in einem zweiten der beiden 
Satze von Betriebsparametern bzw. Betriebspro- 
grammen entsprechende Anzahl von Spalten auf- 
weist, 

c) jeder Einstellposition des Bedienelements in 
der Matrix als Betriebszustand genau ein Paar aus 
einem Betriebsparameter bzw. Betriebsprogramm 
des ersten Satzes und einem Betriebsparameter 
bzw. Betriebsprogramm des zweiten Satzes zuge- 
ordnet wird. 

7. Verfahren nach Anspruch 6 zum Einstellen eines 
Betriebszustandes eines Gargerates, bei dem im ersten 
Satz als Betriebsprogramme jeweils ein GarprozeB 
oder ein Garprogramm und im zweiten Satz als Be- 
triebsparameter jeweils eine Garintensitat verwendet 
werden. 

8. Verfahren nach einem der vorhergehenden Ansprii- 
che, bei dem das Bedienelement zur Bewegung in we- 
nigstens eine der der Einstellpositionen gedreht wird. 

9. Verfahren nach einem der vorangegangenen An- 
spriiche, bei dem das Bedienelement zur Bewegung in 
wenigstens eine der Einstellpositionen im wesentlichen 
linear in zwei zueinander senkrechten Richtungen be- 
wegt wird. 

10. Verfahren nach einem der vorhergehenden An- 
spriiche, bei dem die aktuelle Position (P) des Bedien- 
elements innerhalb des vorgegebenen Raumbereichs 
mit an vorgegebenen Positionen angeordneten Positi- 
onssensoren (Mij) erfaBt wird. 

11. Verfahren nach einem der vorhergehenden An- 
spriiche, bei dem das Bedienelement bei den Einstell- 
positionen eingerastet wird. 

12. Verfahren nach einem der vorhergehenden An- 
spriiche, bei dem das Bedienelement nach jeder Bewe- 
gung in eine vorgegebene Ausgangsstellung riickge- 
stellt wird. 

13. Ein Gerat aus der ein Gargerat (10), eine Wasch- 
maschine, einen Waschetrockner, eine Geschirrspul- 
maschine, ein Kiihl- und/oder Gefriergerat, eine Ku- 
chenmaschine und eine Kaffeemaschine umfassenden 
Gruppe von Geraten mit einer Bedienvorrichtung zum 
Einstellen eines Betriebszustandes des Gerates aus ei- 
ner vorgegebenen Menge von auswahlbaren Betriebs- 
zustanden des Gerates, wobei die Bedienvorrichtung 

a) wenigstens ein Bedienelement (2, 21 bis 24), 
das innerhalb eines vorgegebenen Raumbereichs 
zwischen wenigstens zwei aus einer vorgegebe- 
nen Anzahl von vorgegebenen Einstellpositionen 
(Eij) nur unter Ausnutzung von wenigstens zwei 
Bewegungsfreiheitsgraden bewegbar ist, 

b) Positionsdetektionsmittel (Mij, 3) zum Erken- 
nen der aktuellen Position (P) des wenigstens ei- 
nen Bedienelements und Vergleichen dieser aktu- 
ellen Position mit den vorgegebenen Einstellposi- 
tionen (Eij, El bis E4), wobei jede Einstellposi- 
tion jeweils wenigstens einem der auswahlbaren 
Betriebszustande zugeordnet ist, und 

c) Steuermittel (4) zum Einstellen eines Betriebs- 
zustands, wenn die Positionsdetektionsmittel eine 
Ubereinstimmung der aktuellen Position des we- 
nigstens einen Bedienelements mit der dem Be- 
triebszustand zugeordneten Einstellposition fest- 
gestellt haben, aufweist. 

14. Gerat nach Anspruch 13, bei dem die Steuermittel 
den Betriebszustand erst nach Ablauf einer vorbe- 
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stimmten Zeitdauer einstell^^^hdem das Bedienele- 
ment die zugehorige Einste^^Hion erreicht hat. 

15. Gerat nach Anspruch l^oder Anspruch 14, bei 
dem die Steuermittel nach ununterbrochenem Verbleib 
des Bedieneiements in wenigstens einer der Einstellpo- 5 
sitionen nach Ablauf unterschiedlicher vorgegebener 
Zeitdauern unterschiedliche Betriebszustande einstel- 
len. 

16. Gerat nach Anspruch 13 oder Anspruch 14, bei 
dem jedem Betriebszustand jeweils eine Einstellposi- to 
tion eindeutig zugeordnet ist. 

17. Gerat nach einern der Anspriiche 13 bis 16, bei . 
dem die Einstellpositionen des Bedieneiements wenig- 
stens annahemd in Form einer Matrix angeordnet sind. 

18. Gerat nach Anspruch 17, bei dem 15 

a) zwei unterschiedliche Satze von voneinander 
verschiedenen Betriebsparametern bzw. Betriebs- 
programmen einstellbar sind, 

b) die Matrix der Einstellpositionen des Bedien- 
eiements eine der Anzahl der Betriebsparameter 20 
bzw. Betriebsprogramme in einem ersten der bei- 
den Satze von Betriebsparametern bzw. Betriebs- 
programmen entsprechende Anzahl von Zeilen 
und eine der Anzahl der Betriebsparameter bzw. 
Betriebsprogramme in einem zweiten der beiden 25 
Satze von Betriebsparametern bzw. Betriebspro- 
grammen entsprechende Anzahl von Spalten auf- 
weist, 

c) jeder Einstellposition des Bedieneiements in 
der Matrix als Betriebszustand genau ein Paar aus 30 
einem Betriebsparameter bzw.* Betriebsprograrnm 
des ersten Satzes und einem Betriebsparameter 
bzw. Betriebsprograrnm des zweiten Satzes zuge- 
ordnet ist. 

19. Gerat nach Anspruch 18, das ein Gargerat ist und 35 
bei dem die Betriebsprogramme des ersten Satzes je- 
weils einem GarprozeB oder einem Garprogramm und 
die Betriebsparameter des zweiten Satzes jeweils einer 
Garintensitat entsprechen. 

20. Gerat nach einem der Anspriiche 13 bis 19, bei 40 
dem die Bedienvorrichtung zusatzlich ein Drehiager 
aufweist, in dem das Bedienelement zur Bewegung in 
eine der Einstellpositionen drehbar ist. 

21. Gerat nach einem der Anspriiche 13 bis 19, bei 
dem das Bedienelement zur Bewegung in eine der Ein- 45 
stellpositionen im wesentlichen linear in zwei zueinan- 
der senkrechten Richtungen bewegbar ist, insbeson- 
dere in Fuhrungsmitteln. 

22. Gerat nach einem der Anspriiche 13 bis 21, bei 
dem die Positionsdetektionsmittel an vorgegebenen 50 
Positionen angeordnete Positionssensoren (Mij) und 
Auswertemittel (3) zum Auswerten der Sensorsignale 
der Positionssensoren zum Bestimmen der aktuellen 
Position (P) des Bedieneiements (2) umfassen. 

23. Gerat nach einem der Anspriiche 13 bis 22, bei 55 
dem die Bedienvorrichtung Rastmittel zum Einrasten 
des Bedieneiements in den Einstellpositionen umfaBt. 

24. Gerat nach einem der Anspriiche 13 bis 23, bei 
dem die Bedienvorrichtung dem Bedienelement zuge- 
ordnete Ruckstellmittel umfaBt, die das Bedienelement 60 
in eine vorgegebene Ausgangsstellung innerhalb des 
vorgegebenen Raumbereichs zuriickbringen. 

25. Gerat nach einem der Anspriiche 13 bis 24 mit ei- 
ner Anzeigeeinrichtung, auf der der eingesteilte Be- 
triebszustand mit einem oder mehreren zugeordneten 65 
Zeichen oder Anzeigemitteln (5) anzeigbar ist, wobei 
die den auswahlbaren Betriebszustanden bzw. zumin- 
dest einem der Betriebsparameter oder Betriebspro- 
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gramme zugeordn^^fceichen bzw. Anzeigemittei re- 
lativ zueinander w^^^ zugeordneten Einstellpositio- 
nen des Bedieneiements angeordnet sind. 
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